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[1.MISION Y VISION DE LA UPC

Misién: Formar lideres integros e innovadores con vision global para que transformen el Perd.

Visién: Ser lider en la educacion superior por su excelencia académicay su capacidad de innovacién.

1. INTRODUCCION

Curso de especialidad en la carrera de ingenieria electronica, de caracter tedrico-practico dirigido a los
estudiantes del sexto ciclo, que busca desarrollar las competencias generales de razonamiento cuantitativo y
pensamiento critico y la'y la competencia especifica aplicar conocimientos de mateméaticas, ciencias e
ingenieria.

Los sistemas de control se encuentran presentes en todos |0s sectores de la industria, tales como lineas de
ensamblaje automatizadas, sistemas de transporte, tecnologia espacial, maquinas herramientas,
telecomunicaciones, sistemas de potencia, robética, entre otros.

El curso presenta las bases de los fundamentos del control clasico donde aprenderds a modelar sistemas fisicos
tales como los de natural eza el éctrica, mecanica, hidraulico, térmico en donde pueden vincularse através de la
transformada de Laplace. Una vez uniformizado la modelacién, aprenderas herramientas para analizar el
comportamiento de las variables del sistema, tanto en el dominio del tiempo como en el dominio de la
frecuencia que te permitira hacer interpretaciones del comportamiento del sistema que luego podras realizar
disefios de los controladores y con el apoyo del programa de simulacion Matlab.

IV. LOGRO (S) DEL CURSO

Al finalizar el curso, el estudiante disefiaray simulara sistemas de control realimentados PID para un tipo de
respuesta transitoria segun especificaciones establecidas.

V. UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD N° 1 MODELADO DE SISTEMAS

LOGRO
Al findlizar launidad €l estudiante:
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-Analiza sistemas fisicos tanto en el dominio del tiempo como en el dominio de la frecuencia.

-Comprende la Importancia de analizar sistemas fisicos mediante diagrama de bloques.

-Determinala funcion de transferencia en lazo abierto y en lazo cerrado en el dominio de lafrecuencia

-Usa software de simulacién para entender el comportamiento de las variables del sistemaen el dominio del tiempo.

TEMARIO
-Introduccidn alos sistemas de control.
-Sistemas en lazo abierto y en lazo cerrado.
-Transformada de Laplace en los sistemas fisicos.
-Funcion de transferencia de sistemas. Formula de Mason.
-Model acion de sistemas, mecanicos, hidréulicos, térmicos.
-Introduccién a Simulink.
-Aplicacionesy uso de Matlab y Simulink.

HORA(S) / SEMANA(S)
SEMANAS: 1, 2,3y 4

UNIDAD N°: 2 ANALISISDE LA RESPUESTA TRANSITORIA Y ESTACIONARIA DE LOSSISTEMASDE
CONTROL

LOGRO
Al finalizar launidad €l estudiante:
-Analizalarespuestatemporal de las variables control ante la entrada escalén unitario e impulso en sistemas de primer
y segundo orden.
-Compara las respuestas temporales usando Matlab y las compara con el procedimiento tedrico, asi como las
consecuencias originadas en sistemas en lazo abierto y en lazo cerrado.
-Analizalaestabilidad de los sistemas fisicos mediante el criterio de Routh.
-Analiza el efecto de las perturbaciones y lavariacion de pardmetros en los sistemas de control.

TEMARIO
-Introduccién.
-Respuestatransitoriay estacionaria de los sistemas de primer y segundo orden
-Criterio de estabilidad de Routh.
-Efectos de las acciones de control integral y derivativo en el comportamiento del sistema.
-Efecto de las perturbaciones y variacion de parametros en los sistemas de control
-Examen parcial.

HORA(S) / SEMANA(S)
SEMANAS: 5,6,7y 8

UNIDAD N°: 3 ANALISISDE LOSSISTEMAS DE CONTROL EN EL DOMINIO DE LA FRECUENCIA

LOGRO
Al finalizar launidad €l estudiante:
-Construye las gréficas del lugar geométrico de las raices (LGR) de los sistemas de control e interpreta su significado
del punto de vista de |la estabilidad.
-Construye los diagramas de Bode y Nyquist de |os sistemas de control e interpreta su significado del punto de vista de
la estabilidad.
-Aplicad criterio de estabilidad de Nyquist.




-Disefla compensadores de atraso-adel anto, adelanto-atraso.

TEMARIO
-Introduccién.
-Gréficadel LGR de sistemas fisicos. Reglas de construccion del LGR.
-Diagrama de Bode
-Diagrama de Nyquist.
-Criterio de estabilidad de Nyquist
-Disefio de compensadores atraso-adel anto, adelanto atraso
-Aplicaciones

HORA(S) / SEMANA(S)
SEMANAS: 9, 10, 11y 12

UNIDAD N° 4 CONTROLADORESPID

LOGRO
Al finalizar la unidad €l estudiante:
-Sintoniza controladores PID mediante laregla de Ziegler-Nichols
-Sintetiza un controlador en un circuito electrénico
-Verificael proceso de disefio mediante Matlab

TEMARIO
-Introduccién.
-Reglas de Ziegler Nichols parala sintonizacién de controladores PID.
-Disefio de controladores PID en el dominio de |a frecuencia
-Model os de controladores PID serie'y paralelo. Funcién de transferencia.
-Implementacion de programas en Matlab parala verificacion de resultados de sintonizacién.
-Disefio de controladores PID con circuitos el ectronicos anal 4gicos.
-Aplicaciones
-Examen final

HORA(S) / SEMANA(S)
SEMANAS: 13, 14, 15y 16

VI. METODOLOGIA

En las sesiones de teoria y préctica, el profesor fomenta la participacion activa en los estudiantes, bien de
manera individual o en grupo para los laboratorios calificados.

En el curso se hace uso intensivo del programa de simulacién Matlab para complementar |os resultados
realizados de manera tedrica.

Ademés el estudiante desarrollarg, trabajando en equipo programas de simulacién en Matlab reforzando su
aprendizaje. Durante las sesiones presenciales, € profesor revisara con los alumnos |os temas programados para
lasesion y guiara alos alumnos, en grupos o individualmente, en laresolucion de gerciciosy el avance de sus
respectivos trabajos de simulacién.

Finalmente, |a parte de evaluacion del alumno, de acuerdo con la programacién del curso, se aplicara
evaluaciones (practicas calificadas, experiencias de laboratorio, exposiciones, etc.)



VIl. EVALUACION

FORMULA
15% (PC1) + 15% (PC2) + 10% (LB1) + 10% (LB2) + 15% (TF1) + 15% (EA1) + 20% (EB1)

TIPO DE NOTA PESO %
PC - PRACTICASPC 15
PC - PRACTICASPC 15
LB - PRACTICA LABORATORIO 10
LB - PRACTICA LABORATORIO 10
TF - TRABAJO FINAL 15
EA - EVALUACION PARCIAL 15
EB - EVALUACION FINAL 20
VIlI. CRONOGRAMA
TIPODE | DESCRIPCION NOTA | NUM.DE | FECHA OBSERVACION RECUPERABLE
PRUEBA PRUEBA
PC PRACTICASPC 1 SEMANA Si
4
PC PRACTICASPC 2 SEMANA Si
12
LB PRACTICA 1 SEMANA NO
LABORATORIO 6
LB PRACTICA 2 SEMANA NO
LABORATORIO 14
TF TRABAJO FINAL 1 SEMANA NO
15
EA EVALUACION PARCIAL |1 SEMANA Si
8
EB EVALUACION FINAL 1 SEMANA Si
16
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